






1.1 Latar Belakang 
Robot quadrapod merupakan sebuah robot berkaki dengan kaki berjumlah empat buah 
yang mampu berjalan dengan mengatur pergerakan pada masing-masing kakinya. Pada 
tugas akhir ini setiap kaki pada robot quadruped dirancang dengan terdapat tiga sendi (3 
DoF). kaki robot mampu bergerak pada sumbu x, y, dan z. Permasalahan yang sering 
dihadapi dalam perancangan robot berkaki adalah pola langkah (gait) dan manuver 
gerakan sehingga memungkinkan robot untuk dapat bergerak berjalan maupun bergerak 
di tempat. Perancangan yang tepat akan menghasilkan pergerakan robot yang rapi, cepat 
dan terarah. 
Robot quadrapod saat ini banyak dikembangkan dalam berbagai kegiatan 
diantaranya yaitu Kontes Robot Pemadam Api Indonesia (KRPAI) yang merupakan event 
perlombaan robot pemadam api yang tiap tahunnya dilaksanakan di Indonesia dan Trinity 
College Fire-Fighting Home Robot Contest yang merupakan perlombaan robot pemadam 
api tingkat internasional. Kedepannya robot pemadam api dipersiapkan untuk membantu 
manusia dalam memadamkan api pada musibah kebakaran. 
Sistem kinematika digunakan untuk menghitung hubungan antara posisi joint dan 
posisi lengan robot dalam koordinat cartesian. (D. Y. Habibi,2012) [2]  Kinematik pada 
robot berkaki dibagi menjadi dua yaitu forward kinematics dan inverse kinematics. 
Perencanaan gerak (trayektori) digunakan untuk merencanakan pergerakan tiap kaki 
robot, dibagi menjadi dua metode yaitu : perencanaan gerak berbasis joint (joint 
trajectory planning) dan perencanaan gerak berbasis cartesian (cartesian trajectory 
planning). (D. Y. Habibi,2012) [2] Pola langkah digunakan untuk menentukan fase 
support dan fase transfer pada tiap-tiap kaki sedangkan manuver gerakan robot 
digunakan untuk merumuskan pergerakan robot. (Abourachid A.,2003) [1] 
Robot yang dirancang pada tugas akhir ini disesuaikan dengan peraturan pada Trinity 
Collage Fire Fighting Home Robot Contest (TCFFHRC) 2019 Walking Division dan 
disesuaikan untuk menunjang misi robot untuk memadamkan api. Pada Walking Division 
dimensi maksimal robot adalah 31 x 31 x 27 (panjang x lebar x tinggi). Pada tugas akhir 




quadrapod. Sendi pada setiap kaki robot disusun dari servo. Motor servo adalah motor 
DC yang dilengkapi kontrol posisi sudut putaran dengan masukan setpoint sudut. 
Diharapkan robot quadrapod akan memiliki pola pergerakan kaki yang stabil, cepat, dan 
efektif. Penelitian ini dilakukan menggunakan robot quadruped hasil dari perancangan 
sendiri yang terdiri dari 3 DoF pada tiap kaki dengan menggunakan servo tipe dynamixel 
AX-18 dan mikrokontroller STM32F4VETx. 
1.2 Rumusan Masalah 
  Permasalahan yang dibahas dalam tugas akhir ini adalah: 
1. Bagaimana merancang pergerakan irama kaki robot yang sesuai 
2. Bagaimana melakukan perbandingan gerak (Gait) pada robot quadrapod dengan 
metode wave gait dan trot gait. 
 
1.3 Batasan Masalah 
Batasan masalah dalam tugas akhir ini adalah 
1. Analisa ini diterapkan pada robot berkaki empat (quadrapod) 
2. Robot ini khusus untuk mengikuti Trinity Collage Fire Fighting Home Robot 
Contest (TCFFHRC) 2019 walking division. 
 
1.4 Tujuan Penelitian 
Adapun Pembuatan Skripsi Ini bertujuan Untuk: 
1. Merancang Metode pergerakan irama kaki Robot yang sesuai dengan kebutuhan 
robot agar dapat menyelesaikan misi memadamkan api dengan waktu yang sangat 
singkat,  




Hasil yang diharapkan dari tugas akhir ini diharapkan mampu berkontribusi terhadap 
perkembangan riset robot pemadam api berkaki di UMM dalam Kontes Robot Indonesia 
(KRI) Dan Trinity Collage Fire Fighting Home Robot Contest (TCFFHRC). 




Dalam buku tugas akhir ini, pembahasan mengenai sistem yang dibuat terbagi menjadi 
lima bab dengan sistematika penulisan sebagai berikut: 
➢ BAB I : PENDAHULUAN 
Bab ini meliputi penjelasan latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan, 
manfaat, dan sistematika penulisan. 
➢ BAB II : TINJAUAN PUSTAKA DAN TEORI PENUNJANG 
Bab ini menjelaskan tentang teori penunjang dan literature yang dibutuhkan dalam 
pengerjakan tugas akhir ini. Dasar teori yang menunjang meliputi servo AX-18, ic 
74HC125, regulator, dan mikrokontroler STM32F4. Bagian ini memaparkan mengenai 
beberapa teori penunjang dan beberapa literatur yang berguna bagi pembuatan Tugas 
Akhir ini. 
➢ BAB III : PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini menjelasakan tentang perencanaan sistem baik perangkat keras (hardware) 
yang terdiri dari mekanik dan elektrik maupun perangkat lunak (software) untuk sistem 
perumusan kinematika untuk pergerakan robot. 
➢ BAB IV : PENGUJIAN 
Pada bab ini akan menjelaskan hasil uji coba sistem beserta analisanya. 
➢ BAB V : PENUTUP 
Bagian ini merupakan bagian akhir yang berisikan kesimpulan yang diperoleh dari 
pembuatan Tugas Akhir ini, serta saran-saran untuk pengembangan lebih lanjut. 
 
 
 
